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図２ 小型伸縮腕 収納状態 
  
図3 小型伸縮腕 最大伸長状態 
  
 










































2回目 (m/s) 0.035309488 0.047424832 
3回目 (m/s) 0.034345377 0.045269353 
平均 0.034939282 0.04643518 
 
表 2：鉛直での伸縮にかかる時間と速さ 
鉛直方向 重り0本体のみ(巻き) 重り0本体のみ(出し) 
1回目(m/s） 0.034297081 0.046034157 
2回目(m/s） 0.03251081 0.046289867 
3回目(m/s） 0.033032735 0.044626919 
平均 0.033280209 0.045650314 
 
学生→教員→事務局 〔様式第４号の２〕 
 
今回の実験では，水平，鉛直，それぞれの状態で伸縮腕の伸縮にかかる時間と速さを
測った．結果鉛直状態での伸縮が1秒ほどわずかに速かったこれは水平の場合伸縮腕の
射出部に負荷が懸かるためだと予想できる． 
この速さは前年度に使用した電動巻尺と遜色のない速さである． 
 
4.まとめ 
 今回の研究では，ロボットの開発・改良に携わることでより実践的なCAD・工作機械
の使い方などの技術を得ることができた．伸縮腕機構に関する研究では，機構の小型化
が実現し，かねての目標であった布類の伸縮に一歩近づいた．しかしながらまだ改善し
なくてはならない点も多く残っているので，今回の実験結果を見つめなおし，来年度以
降はさらなる伸縮腕機構の有用性を追求していこうと思う．活動全体を通じては機械設
計の技術の知識など新たに得ることのできたものも多かった．今回得ることのできた成
果を今後の実験や研究に活かしていきたい． 
